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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Reinigungseinrich-
tung flr ein selbstfahrendes Bodenbearbeitungsgerat,
wobei die Reinigungseinrichtung dazu geeignet ist, bo-
dennahe Wandabschnitte zu reinigen, die an eine zu rei-
nigenden Bodenflache angrenzen.

[0002] Selbstfahrende Bodenbearbeitungsgerate, ins-
besondere Saug- oder Wischroboter, dienen der auto-
nomen Reinigung und Pflege von Bodenflachen. Die am
Markt befindlichen selbstfahrenden Bodenbearbeitungs-
gerate erzielen dabei Reinigungsleistungen, die das ma-
nuelle Nachreinigen der Bodenflache weitestgehend
Uberflissig machen. Problematisch hierbeiistaber, dass
sich die Reinigungsaktivitat der bekannten selbstfahren-
den Bodenbearbeitungsgerate bisher auf die Bereiche
einer Bodenflache beschrankt, die durch das selbstfah-
rende Bodenbearbeitungsgerat befahrbar sind. Boden-
nahe Wandabschnitte, wie z. B. Sockel oder Leisten, die
eine zu reinigenden Bodenflache begrenzen, werden
durch selbstfahrende Bodenbearbeitungsgerate nicht
oder nur sehr eingeschrankt gereinigt. Da sich aber ge-
rade auf solchen bodennahen Wandabschnitten Staub-
und Schmutzpartikel ansammeln, missen diese konti-
nuierlich manuell nachgereinigt werden. Dies wider-
spricht dem Konzept einer autonomen Bodenreinigung
durch selbstfahrende Bodenbearbeitungsgerate.
[0003] Aus dem Stand der Technik bekannt sind
selbstfahrende Bodenbearbeitungsgerate, die Uber seit-
liche Birsten verfiigen. Uber diese seitlichen Biirsten
sind selbstfahrende Bodenbearbeitungsgerate in der La-
ge auch Randbereiche einer zureinigenden Bodenflache
von Staub- oder Schmutzpartikel zu befreien. Diese seit-
lichen Buirsten sind aufgrund ihrer Ausrichtung auf die
zu reinigenden Bodenflache aber nicht dazu geeignet
bodennahe Wandabschnitte, wie z. B. Sockel oder Leis-
ten, zu reinigen. Insbesondere wenn die bodennahen
Wandabschnitte freiliegende Stirnflache ausbilden, wer-
den diese durch die seitlichen Bursten nicht erreicht und
gereinigt.

[0004] Der Erfindung stellt sich somit das Problem, ei-
ne Reinigungseinrichtung fiir selbstfahrende Bodenbe-
arbeitungsgerate zur Verfligung zu stellen, die eine Rei-
nigung von bodennahen Wandabschnitten ermdglicht.
[0005] Erfindungsgemal wird dieses Problem durch
eine Reinigungseinrichtung fur ein selbstfahrendes Bo-
denbearbeitungsgerat, ein selbstfahrendes Bodenbear-
beitungsgerat mit einer Reinigungseinrichtung und durch
ein Verfahren zur Steuerung eines selbstfahrenden Bo-
denbearbeitungsgerats mit einer Reinigungseinrichtung
geldst. Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbildun-
gen der Erfindung ergeben sich aus den nachfolgenden
Unteranspriichen. Dabei ist es bevorzugt, dass die Rei-
nigungseinrichtung ein Fixierelement aufweist, mit dem
die Reinigungseinrichtung mit einem Gehauseabschnitt
eines selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerats ver-
bindbar ist, wobei an der Reinigungseinrichtung ein Rei-
nigungselementtradger angeordnet ist, der ein Reini-
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gungselement aufweist. Die Reinigungseinrichtung ist
dabei lI6sbar mit einem Gehauseabschnitt eines selbst-
fahrenden Bodenbearbeitungsgerats verbindbar. In ei-
ner bevorzugten Ausfiihrungsform ist das Fixierelement
mit dem Gehause des selbstfahrenden Bodenbearbei-
tungsgerats verrastbar. Am Fixierelement ist eine obere
und eine untere Halteeinrichtung angeordnet, wobei das
Fixierelement tber die Halteeinrichtungen mit einem Ge-
hauseabschnitt des selbstfahrenden Bodenbearbei-
tungsgerats verrastbar ist. In einer alternativen Ausfiih-
rungsform ist das Fixierelement mit dem Gehause des
selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgeréats iber ein Kle-
beelement verbunden.

[0006] Die Anordnung der Reinigungseinrichtung an
einem Geh&useabschnitt eines selbstfahrenden Boden-
bearbeitungsgerats ermdglicht die autonome Reinigung
von bodennahen Wandabschnitten, wie zum Beispiel
Sockel und Leisten. Das selbstfahrende Bodenbearbei-
tungsgeratwird dadurchindie Lage versetzt, Verschmut-
zungen bodennaher Wandbereiche durch die Reini-
gungselemente der Reinigungseinrichtung autonom zu
entfernen. Zudem ermdglicht die I6sbare Anordnung der
Reinigungseinrichtung Uber das Fixierelement das
Nachriisten von bestehenden selbstfahrenden Boden-
bearbeitungsgeraten mit solchen Reinigungseinrichtun-
gen.

[0007] Bevorzugt ist, dass die Reinigungseinrichtung
ein Schwenkelement aufweist, das beweglich, insbeson-
dere schwenkbeweglich, mit dem Fixierelement verbun-
den ist. Der Reinigungselementtrager ist am Schwenk-
element der Reinigungseinrichtung angeordnet. Somit
ermdglicht das Schwenkelement eine bewegliche Lage-
rung, insbesondere eine schwenkbewegliche Lagerung,
des Reinigungselementtragers in Bezug auf das Fixier-
element. Mitanderen Worten kann das Schwenkelement
und somit auch der Reinigungselementtrager in Bezug
auf das Fixierelement verschwenkt werden. Da das Fi-
xierelement mit einem Gehauseabschnitt eines selbst-
fahrenden Bodenbearbeitungsgerats verbunden werden
kann, ermdglicht das Schwenkelement somit eine
Schwenkbewegung des Reinigungsmitteltragers in Be-
zug auf einen Gehauseabschnitt eines selbstfahrenden
Bodenbearbeitungsgerates.

[0008] Da die Reinigungseinrichtung auf3en an einem
Gehauseabschnitt des selbstfahrenden Bodenbearbei-
tungsgerats angeordnet ist, erweitert die Reinigungsein-
richtung die duRere Geometrie des selbstfahrenden Bo-
denbearbeitungsgerats. Dies erhéht grundsatzlich das
Risiko eines Festfahrens des selbstfahrenden Bodenbe-
arbeitungsgerats an Hindernissen aufder zureinigenden
Flache. Das Risiko eines Festfahrens des selbstfahren-
den Bodenbearbeitungsgerats wird insbesondere da-
durch erhdht, dass die Reinigungseinrichtung das selbst-
fahrende Bodenbearbeitungsgerat auch in der Hoéhe
Uberragt. Somit kdnnte es beim Unterfahren von Hinder-
nissen durch das selbstfahrenden Bodenbearbeitungs-
gerates zu einem Verkannten der Reinigungseinrichtung
an Hindernissen kommen. Die Beweglichkeit des
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Schwenkelements und des Reinigungselementtrégersin
Bezug auf das Fixierelement bzw. den Geh&auseab-
schnitt des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerates
verhindert weitestgehend ein Verkannten oder Verhaken
der Reinigungseinrichtung wahrend einer autonomen
Reinigungsfahrt des selbstfahrenden Bodenbearbei-
tungsgerates. Mit anderen Worten versetzt die Beweg-
lichkeit des Schwenkelements und des Reinigungsele-
menttragers diese in die Lage eventuell auftretenden
Hindernissen auszuweichen und so ein Festfahren des
selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerats zu verhin-
dern.

[0009] Weiterhin bevorzugt ist, dass der Reinigungs-
elementtrager I6sbar mit dem Schwenkelement verbind-
barist. In einer bevorzugten Ausfiihrungsform ist der Rei-
nigungselementtrager, der ein Reinigungselement auf-
weist, Uber eine Steckverbindung mit dem Schwenkele-
ment verbindbar. Die l6sbare Anordnung des Reini-
gungselementtragers auf dem Schwenkelement ermég-
licht einen schnellen und einfachen Wechsel des Reini-
gungselementtragers. Dieser kann dadurch regelmafig
durch den Benutzer ohne groen Aufwand ausgetauscht
oder gereinigt werden, ohne die gesamte Reinigungs-
einrichtung vom selbstfahrenden Bodenbearbeitungsge-
rat zu demontieren. Auf diese Weise kdnnen die Reini-
gungselemente auf den Reinigungselementtréager durch
den Benutzer gereinigt oder ausgetauscht werden. Zu-
dem ist es mdglich, Reinigungselementtrager mit unter-
schiedlichen Reinigungselementen an der Reinigungs-
einrichtung anzuordnen, um optimal geeignete Reini-
gungselemente fir die verschiedenen Reinigungsszena-
rien von bodennahen Wandabschnitten zur Verfligung
zu stellen.

[0010] In einer bevorzugten Ausfiihrungsform weist
das Schwenkelement ein Federelement, insbesondere
eine Spiralfeder, auf, wobei das Federelement eine Fe-
derkraft auf das Schwenkelement ausiibt, wobei die Fe-
derkraft einer Schwenkbewegung des Schwenkelemen-
tes entgegenwirkt. Das Federelement (bt eine Feder-
kraft auf das Schwenkelement in Richtung einer ersten
Position aus, in der das Schwenkelement im Wesentli-
chen eine aufrechte Position einnimmt. In der ersten Po-
sition ist das Schwenkelement annahernd senkrecht zu
der zu reinigenden Bodenflache ausgerichtet, bei Anord-
nungder Reinigungseinrichtung am selbstfahrenden Bo-
denbearbeitungsgerat. Die Federkraft ist dabei so aus-
gelegt, dass sie von der Antriebskraft des selbstfahren-
den Bodenbearbeitungsgerates Uberwunden werden
kann. Dies gewahrleistet, dass bei einem Verhaken des
Schwenkelements an einem Hindernis auf der zu reini-
genden Bodenflache sich dieses entgegen der Feder-
kraft des Federelements in eine anndhernd waagerechte
zweite Position verschwenken lasst. Ein Festfahren des
selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerates wird da-
durch vermieden. Sobald das selbstfahrende Bodenbe-
arbeitungsgerat das Hindernis passiert hat, bewirkt die
Federkraft des Federelements ein Zurtickschwenken
des Schwenkelements aus der zweiten Position in die
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erste, anndhernd aufrechte Position.

[0011] Es ist bevorzugt, dass der Reinigungselement-
trager als Reinigungselement Textilelemente aufweist.
Die Textilelemente sind dabei facher- oder kammartig
am Reinigungselementtrager angeordnet. In einer be-
vorzugten Ausfiihrungsform werden als Textilelemente
insbesondere Microfaser-Textilien eingesetzt. Diese eig-
nen sich aufgrund ihrerimmanenten Materialeigenschaf-
ten besonders zur Aufnahme und Bindung von Staub-
und Schmutzpartikel. Dies gewahrleistet eine besonders
grindliche Reinigung von bodennahen Wandabschnit-
ten.

[0012] Zusatzlich ist es bevorzugt, dass der Reini-
gungselementtrager als Reinigungselement Biirstenele-
mente aufweist. Dabei sind mindestens zwei Burstenbu-
schel am Reinigungselementtrager angeordnet, die je-
weils eine Vielzahl an Borstenfilamenten aufweisen.
Birstenelemente eignen sich insbesondere zur Entfer-
nung von Staub- und Schmutzpartikeln von bodennahen
Wandabschnitten. Zudem werden auch grébere Ver-
schmutzungsszenarien von Birstenelementen adaquat
bewaltigt.

[0013] Ein selbstfahrendes Bodenbearbeitungsgerat
mit einer Reinigungsvorrichtung gemaf einer der im Vo-
rangegangenen angeflihrten Ausfihrungsformen, wobei
die Reinigungseinrichtung im Wesentlichen an einem
Gehauseabschnitt des selbstfahrenden Bodenbearbei-
tungsgerats angeordnet ist, der weitestgehend senk-
recht zu einer zur reinigenden Bodenflache ausgerichtet
ist. Mit anderen Worten ist die Reinigungseinrichtung im
Wesentlichen seitlich neben einem Gehé&useabschnitt
des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerats ange-
ordnet. Die Reinigungseinrichtung ist dadurch im We-
sentlichen in Richtung eines bodennahen
Wandabschnittes ausgerichtet, der anndhernd senk-
recht zu einer zu reinigenden Bodenflache steht.
[0014] Die seitliche Anordnung der Reinigungseinrich-
tung an einem Gehauseabschnitt des selbstfahrenden
Bodenbearbeitungsgerates erweitert dessen Wirkungs-
bereich auf bodennahe Wandabschnitte. Dies ermdglicht
nun auch die Reinigung von Bereichen, die oberhalb der
fur das Bodenbearbeitungsgerat befahrbaren Bodenbe-
reiche angeordnet sind.

[0015] Es ist zudem bevorzugt, dass sich zwischen
dem Schwenkelementund einer Geraden ein Winkel auf-
spannt, wobei die Gerade annahernd senkrecht zu der
zu reinigenden Bodenflache steht, wobei der Winkel in
einer bevorzugten Ausfiihrungsform ein Winkelmaf} zwi-
schen 10 und 90 Grad aufweist und in einer besonders
bevorzugten Ausfiihrungsform ein Winkelmaf zwischen
25 und 80 Grad aufweist. Mit anderen Worten ist das
Schwenkelement in Bezug auf die annahernd senkrech-
te Ausrichtung des seitlichen Gehduseabschnittes des
selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerates in Richtung
der zu reinigenden bodennahen Wandabschnitte ge-
kippt. Das heildt, dass Schwenkelement ist nicht wie das
Fixierelement anndhernd senkrecht an der Seitenwand
des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerates ange-
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ordnet, sondern um einen Winkel in Richtung der zu rei-
nigenden bodennahen Wandabschnitte gekippt. In einer
alternativen Ausfihrungsform ist es aber auch denkbar,
das Schwenkelement ohne einen Winkel, das heil3t wei-
testgehend senkrecht, am seitlichen Gehduseabschnitt
des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerates anzu-
ordnen.

[0016] Der Winkel zwischen der Geraden und dem
Schwenkelement flihrt zu einer Verbesserung der Rei-
nigungsleistung der Reinigungseinrichtung. Insbeson-
dere wenn bodennahe Wandabschnitte horizontale Auf-
lageflaiche ausbilden, auf denen sich Staub- und
Schmutzpartikel ablegen, vergroRert die Verkippung des
Schwenkelements die dynamische Auflageflache des
Reinigungselementes. Mit anderen Worten vergroRert
der Winkel die Flache des Reinigungselementes, die sich
im Eingriff mit dem zu reinigenden bodennahen
Wandabschnitt befindet. Dies verbessert die Reini-
gungsleistung der Reinigungseinrichtung im signifikan-
ten Umfang.

[0017] Weiterhin bevorzugt ist, dass der Reinigungs-
elementtrager der Reinigungseinrichtung das Gehause
des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerats in der
Hoéhe Uberragt. Dazu ist sowohl das Schwenkelement
als auch der Reinigungselementtrager so ausgebildet,
dass wenn die Reinigungseinrichtung am Gehduse des
selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerats angeordnet
ist, der Reinigungselementtrager das selbstfahrende Bo-
denbearbeitungsgeréat in der Hohe erweitert. In einer al-
ternativen Ausfiihrungsform ist es aber auch denkbar,
eine Reinigungseinrichtung vorzusehen, deren Reini-
gungselementtrager das Gehause des selbstfahrenden
Bodenbearbeitungsgerats in der Héhe nicht Uberragt.
Dies ist insbesondere dann vorteilhaft, wenn das selbst-
fahrenden Bodenbearbeitungsgerat selbst eine Hoéhe
von 10 Zentimetern Uberschreitet.

[0018] Die bekannten selbstfahrenden Bodenbearbei-
tungsgerate weisen eine Bauhdhe von circa acht bis
zehn Zentimetern auf. Dies gewahrleistet zum einem,
dass fir die erforderlichen Komponenten des selbstfah-
renden Bodenbearbeitungsgerates gentigend Bauraum
innerhalb des Gehauses zur Verfiigung steht. Zum an-
deren wird dadurch ermdglicht, dass das selbstfahrende
Bodenbearbeitungsgeratin der Lage ist, Hindernisse wie
Méobel zu unterfahren und so auch die Bodenflache un-
terhalb von Hindernissen zu reinigen. Da manche bo-
dennahe Wandabschnitte, wie Sockel oder Leisten aber
héher als zehn Zentimeter sind, bedarf es Reinigungse-
lementtrager, welche das Gehéause eines selbstfahren-
den Bodenbearbeitungsgerates in der Héhe iberragen.
Dies ermdglicht die Reinigung auch von solchen boden-
nahen Wandabschnitten, die hoher als das Gehéause ei-
nes selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerates sind.
[0019] Es ist zudem bevorzugt, dass die Reinigungs-
einrichtung an einem Gehauseabschnitt des selbstfah-
renden Bodenbearbeitungsgerats angeordnet ist, der
weitestgehend rechtwinklig zu einer Hauptfahrrichtung
des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgeréats ausge-
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richtet ist. Die Reinigungseinrichtung ist dabei so an ei-
nem Gehauseabschnitte des selbstfahrenden Bodenbe-
arbeitungsgerats angeordnet, dass die Reinigungsein-
richtung auf bodennahe Wandabschnitte ausgerichtet
ist, die im Wesentlichen parallel zur Hauptfahrrichtung
des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerats verlau-
fen. Dies ermdglicht die Reinigung von bodennahen
Wandabschnitten durch ein selbstfahrendes Bodenbe-
arbeitungsgerat auf Basis dessen bereits vorhandener
Fahrstrategien, wie beispielsweise die Wandverfolgung.
[0020] Ein Verfahren zur Steuerung eines selbstfah-
renden Bodenbearbeitungsgerats mit einer Reinigungs-
einrichtung gemaf einer der im Vorangegangenen an-
gefiihrten Ausfiihrungsformen, weist folgende Schritte
auf:

Erkennen der Randbereiche einer zu reinigenden
Flache; und

Abfahren der Randbereiche einer zu reinigenden
Flache, wobei das Reinigungselement der Reini-
gungseinrichtung in Kontakt mit den bodennahen
Wandbereichen, insbesondere Leisten und Sockel,
der zu reinigenden Flache steht; und

Erneutes Abfahren der Randbereiche einer zu reini-
genden Flache.

[0021] Ein solches Verfahren gewahrleistet, dass
samtliche bodennahen Wandabschnitte einer zu reini-
genden Flache von Staub- und Schmutzpartikeln befreit
werden. Der Verfahrensschritt eines erneuten Abfahrens
der Randbereiche stellt dabei sicher, dass auch die
Staub- oder Schmutzpartikel aufgenommen werden, die
beim ersten Abfahren der Randbereiche durch die Rei-
nigungseinrichtung von den bodennahen
Wandabschnitten auf die zu reinigenden Flache verscho-
ben wurden. Randbereiche einer zu reinigenden Flache
sind dabei die Bereiche einer Flache, die sich in unmit-
telbare Nahe zu einer dufleren Begrenzung, insbeson-
dere einer Wand, der Bodenflache befinden.

[0022] Ein Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung ist in
den Zeichnungen rein schematisch dargestellt und wird
nachfolgend naher beschrieben. Es zeigen:

Figur 1 Perspektivische Darstellung eines selbstfah-
renden Bodenbearbeitungsgerates mit einer
Reinigungseinrichtung;

perspektivische Darstellung einer Reini-
gungseinrichtung ohne Reinigungselement-
trager;

Perspektivische Darstellung einer Reini-
gungseinrichtung mit Reinigungselementtra-
ger mit Textilelement;

Seitenansicht einer Reinigungseinrichtung
mit Reinigungselementtrager mit Blrstenele-
menten;

Frontansicht eines selbstfahrenden Boden-

Figur 2

Figur 3

Figur 4

Figur 5
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bearbeitungsgerates mit einer Reinigungs-
einrichtung;
Frontansicht eines selbstfahrenden Boden-
bearbeitungsgerates mit einer Reinigungs-
einrichtung;
Seitenansicht eines selbstfahrenden Boden-
bearbeitungsgerates mit einer Reinigungs-
einrichtung.

Figur 6

Figur 7

[0023] Figur 1 zeigt die perspektivische Darstellung ei-
nes selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerates 12 mit
einer Reinigungseinrichtung 10. Das selbstfahrende Bo-
denbearbeitungsgerat 12 weist ein Gehause 36 auf, mit
dem es Uber die zu reinigenden Bodenflache verfahrt.
Das Gehduse 36 weist eine weitestgehend kreisférmige
Grundform mit einer umlaufenden, anndhernd geschlos-
senen Seitenwand 40 auf. In Bezug auf die Hauptfahr-
richtung 38 des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsge-
rats 12 sind im vorderen Abschnitt der Seitenwand 40
Sensoren 42 zur Navigation und Hinderniserkennung an-
geordnet. An einem Gehduseabschnitt 16 der Seiten-
wand 40, der annédhernd rechtwinklig zur Hauptfahrrich-
tung 38 des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerats
12 steht, ist die Reinigungseinrichtung 10 angeordnet.
Die Reinigungseinrichtung 10 ist dabei im Wesentlichen
seitlich neben der Seitenwand 40 des selbstfahrenden
Bodenbearbeitungsgerats 12 angeordnet.

[0024] Figur 2 zeigt eine perspektivische Darstellung
einer Reinigungseinrichtung 10, wobei diese ein Fixier-
element 14 und ein Schwenkelement 22 aufweist. Das
Fixierelement 14 weist eine klammerartige Form mit ei-
ner oberen Halteeinrichtung 44 und einer unteren Halte-
einrichtung 46 auf. Das Fixierelement 14 ist mit seiner
klammerartigen Form dazu geeignet, die Seitenwand 40
des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerates 12 zu
umgreifen und die obere Halteeinrichtung 44 auf der
Oberseite und die untere Halteeinrichtung 46 auf der Un-
terseite des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerates
12 in Eingriff zu bringen. Die obere und untere Halteein-
richtung 44,46 bewirken zusammen eine sichere Fixie-
rung der Reinigungseinrichtung 10 am Gehause 36 des
selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerates 12.

[0025] Annahernd auf Héhe der unteren Halteeinrich-
tung 46 des Fixierelements 14 ist das Schwenkelement
22 beweglich am Fixierelement 14 angeordnet. Das
Schwenkelement 22 ist dabei Uber eine Achse 48 dreh-
beweglich mit dem Fixierelement 14 verbunden. Dabei
erstreckt sich das Schwenkelement 22 ausgehend von
der Achse 48 annahernd parallel zum Fixierelement 14
Uber dieses nach oben hinaus. Im Bereich der Achse 48
istim Schwenkelement 22 eine Spiralfeder 26 angeord-
net. Die Spiralfeder 26 (bt eine Federkraft auf das
Schwenkelement 22 aus. Die Federkraft wirkt in Form
eines Drehmomentes an der Achse 48 zwischen Fixier-
element 14 und Schwenkelement 22 auf dieses ein. Das
Schwenkelement 22 wird durch die Federkraft in einer
Position gehalten, in der das Schwenkelement 22 anna-
hernd parallel zum Fixierelement 14 ausgerichtet ist.
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[0026] Figur 3 zeigtdie perspektivische Darstellung ei-
ner Reinigungseinrichtung 10 mit angeordneten Reini-
gungselementtrager 18. Der Reinigungselementtrager
18 ist losbar Uber eine Steckverbindung mit dem
Schwenkelement 22 verbunden. Am Reinigungsele-
menttrager 18 sind als Reinigungselemente 20 Textile-
lemente 28 angeordnet. Die Textilelemente 28 erstre-
cken sich Uber die gesamte Hohe des Reinigungsele-
menttragers 18 und weisen eine facherartige Struktur
auf.

[0027] Figur 4 zeigt eine Seitenansicht einer Reini-
gungseinrichtung 10 mit Reinigungselementtrager 18.
Als Reinigungselemente 20 sind flnf Blrstenelemente
30 auf dem Reinigungselementtrager 18 angeordnet. Je-
des der Birstenelemente 30 weist eine Vielzahl an Bors-
tenfilamenten auf. Die Burstenelemente 30 sind dabei
so am Reinigungselementtrager 18 angeordnet, dass die
Borstenfilamente an ihrem frei liegenden Ende eine wei-
testgehend geschlossene Wirkflache ausbilden.

[0028] Figur 5 zeigt eine Frontansicht eines selbstfah-
renden Bodenbearbeitungsgerates 12 mit einer Reini-
gungseinrichtung 10. Seitlich am Gehause 36 des selbst-
fahrenden Bodenbearbeitungsgerates 12 ist die Reini-
gungseinrichtung 10 Gber das Fixierelement 14 angeord-
net. Die obere Halteeinrichtung 44 des Fixierelements
14 befindet sich dabei im Eingriff mit der Oberseite des
Gehéuses 36 des selbstfahrenden Bodenbearbeitungs-
gerates 12. Die untere Halteeinrichtung 46 des Fixiere-
lements 14 befindet sich dabei im Eingriff mit der Unter-
seite des Gehauses 36 des selbstfahrenden Bodenbe-
arbeitungsgerates 12. Auf der Seite des Fixierelementes
14, die dem selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerates
12 abgewandt ist, ist das Schwenkelement 22 der Rei-
nigungseinrichtung 10 angeordnet. Auf dem Schwenke-
lement 22 ist ein Reinigungselementtrager 18 angeord-
net, der ein Reinigungselement 20 aufweist. Der Reini-
gungselementtrager 18 Giberragt dabei das Gehause 36
des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerates 12 in
der Hohe.

[0029] Parallel zur Seitenwand 40 des selbstfahren-
den Bodenbearbeitungsgerats 12 verlauft eine Gerade
32, die annahernd senkrecht zu der zu reinigenden Bo-
denflache ausgerichtet ist. Zwischen dieser Geraden 32
und der Seite des Schwenkelementes 22 bzw. des Rei-
nigungselementtragers 18, die dem selbstfahrenden Bo-
denbearbeitungsgerat 12 zugewandt ist, spannt sich ein
Winkel 34 auf. Dieser Winkel 34 weist ein Winkelmaf}
von annahernd 25 Grad auf. In der Folge sind Schwenk-
element 22 und Reinigungselementtrager 18 um diesen
Winkel 34 aus der Geraden 32 in horizontale Richtung
verkippt.

[0030] Figur 6 zeigt eine Frontansicht eines selbstfah-
renden Bodenbearbeitungsgerates 12 mit einer Reini-
gungseinrichtung 10. Seitlich am Gehause 36 des selbst-
fahrenden Bodenbearbeitungsgerates 12 ist eine Reini-
gungseinrichtung 10 angeordnet. Das Reinigungsele-
ment 20 der Reinigungseinrichtung 10 befindet sich da-
bei im Eingriff mit einem bodennahen Wandabschnitt 52
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einer Wand 54, die eine zu reinigenden Bodenflache be-
grenzt. Der bodennahen Wandabschnitt 52 bildet dabei
zwei Flachen aus. Die erste Flache des bodennahen
Wandabschnitts 52 steht annahernd senkrecht zu der zu
reinigenden Flache und verlauft anndhernd parallel zur
Wand 54. Die zweite Flache des bodennahen
Wandabschnitts 52 verlauft annahernd parallel zu der zu
reinigenden Flache und steht senkrecht zur Wand 54.
Die zweite Flache des bodennahen Wandabschnitts 52
bildet eine Auflageflache fir Staubund Schmutzpartikel.
Das Reinigungselement 20 der Reinigungseinrichtung
10 befindet sich im Eingriff mit der ersten und zweiten
Flache des bodennahen Wandabschnitts 52. Durch die
Verkippung des Reinigungselementtragers 18 bzw. des
Schwenkelements 22 um einen Winkel 34 aus der Ge-
raden 32 ist die Reinigungseinrichtung 10 aber insbe-
sondere dazu geeignet, die zweite Flache des boden-
nahen Wandabschnittes 52 von Staub- und Schmutzp-
artikeln zu reinigen.

[0031] Figur 7 zeigt eine Seitenansicht eines selbst-
fahrenden Bodenbearbeitungsgerates 12 mit einer Rei-
nigungseinrichtung 10. Auf der zu reinigenden Flache ist
ein Hindernis 56 angeordnet, das auf der Unterseite ei-
nen Hohlraum aufweist. Der Hohlraum ist dabei von der
Hoéhe so ausgepragt, dass er flr das selbstfahrende Bo-
denbearbeitungsgerdt 12 ohne angeordnete Reini-
gungseinrichtung 10 unterfahrbar ware. Das heil}t, das
Gehause 36 des selbstfahrenden Bodenbearbeitungs-
gerates ist im Betriebszustand ohne angeordnete Reini-
gungseinrichtung in der Lage das Hindernis zu unterfah-
ren. Das selbstfahrende Bodenbearbeitungsgerat 12 mit
angeordneter Reinigungseinrichtung 10 ist unterhalb des
Hindernisses 56 angeordnet und unterfahrt dieses in
Hauptfahrrichtung 38. Der Reinigungselementtrager 18
befindet sich dabeiim Kontakt mitdem Hindernis 56. Das
Hindernis 56 bt dabei eine Kraft auf den Reinigungse-
lementtrager 18 und das Schwenkelement 22 aus, die
eine Schwenkbewegung beider Bauteile aus einer auf-
rechten Position in eine geneigte Position bewirkt. In Fol-
ge der Verschwenkung beider Bauteile reduziert sich die
Hoéhe des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerates
12 mit angeordneter Reinigungseinrichtung 10, sodass
das selbstfahrende Bodenbearbeitungsgerat 12 in die
Lage versetzt wird, das Hindernis 56 zu unterfahren.
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10  Reinigungseinrichtung
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14  Fixierelement
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22 Schwenkelement

24  Federelement

26  Spiralfeder
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28  Textilelemente

30 Birstenelemente

32 Gerade

34  Winkel

36 Gehause

38  Hauptfahrrichtung

40 Seitenwand

42  Sensoren

44  obere Halteeinrichtung

46  untere Halteinrichtung

48 Achse

52  bodennaher Wandabschnitt
54  Wand

56  Hindernis
Patentanspriiche

1. Reinigungseinrichtung (10) fur ein selbstfahrendes

Bodenbearbeitungsgerat (12), wobei die Reini-
gungseinrichtung (10) dazu geeignetist, bodennahe
Wandabschnitte (52) zu reinigen, die an eine zu rei-
nigenden Bodenflache angrenzen,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Reinigungseinrichtung (10) ein Fixierele-
ment (14) aufweist, mit dem die Reinigungseinrich-
tung (10) mit einem Geh&auseabschnitt (16) eines
selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerats (12) ver-
bindbar ist, wobei an der Reinigungseinrichtung (10)
ein Reinigungselementtrager (18) angeordnet ist,
der ein Reinigungselement (20) aufweist.

Reinigungseinrichtung (10) nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Reinigungseinrichtung (10) ein Schwenk-
element (22) aufweist, das beweglich, insbesondere
schwenkbeweglich, mit dem Fixierelement (14) ver-
bunden ist.

Reinigungseinrichtung (10) nach einem der voran-
gegangenen Anspriche,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Reinigungselementtrager (18) I6sbar mit
dem Schwenkelement (22) verbindbar ist.

Reinigungseinrichtung (10) nach einem der voran-
gegangenen Anspriche,

dadurch gekennzeichnet,

dass das Schwenkelement (22) ein Federelement
(24), insbesondere eine Spiralfeder (26), aufweist,
wobei das Federelement (24) eine Federkraft auf
das Schwenkelement (22) austibt, wobei die Feder-
kraft einer Schwenkbewegung des Schwenkele-
mentes (22) entgegenwirkt.

Reinigungseinrichtung (10) nach einem der voran-
gegangenen Anspriche,
dadurch gekennzeichnet,
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dass der Reinigungselementtrager (18) als Reini-
gungselement (20) Textilelemente (28) aufweist.

Reinigungseinrichtung (10) nach einem der voran-
gegangenen Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Reinigungselementtrager (18) als Reini-
gungselement (20) Burstenelemente (30) aufweist.

Selbstfahrendes Bodenbearbeitungsgerat (12) mit
einer Reinigungseinrichtung (10) gemaR einem der
vorangegangenen Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Reinigungseinrichtung (10) im Wesentli-
chen an einem Gehauseabschnitt (16) des selbst-
fahrenden Bodenbearbeitungsgeréats (12) angeord-
netist, der weitestgehend senkrecht zu einer zur rei-
nigenden Bodenflache ausgerichtet ist.

Selbstfahrendes Bodenbearbeitungsgerat (12) mit
einer Reinigungseinrichtung (10) gemaR einem der
vorangegangenen Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dass sich zwischen dem Schwenkelement (22) und
einer Geraden (32) ein Winkel (34) aufspannt, wobei
die Gerade (32) annahernd senkrecht zu der zu rei-
nigenden Bodenflache steht, wobei der Winkel (34)
in einer bevorzugten Ausfihrungsform ein Winkel-
maf zwischen 10 und 90 Grad aufweist und in einer
besonders bevorzugten Ausfiihrungsform ein Win-
kelmall zwischen 25 und 80 Grad aufweist.

Selbstfahrendes Bodenbearbeitungsgerat (12) mit
einer Reinigungseinrichtung (10) gemaR einem der
vorangegangenen Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Reinigungselementtrager (18) der Reini-
gungseinrichtung (10) das Gehause (36) des selbst-
fahrenden Bodenbearbeitungsgeréats (12) in der H6-
he Uberragt.

Selbstfahrendes Bodenbearbeitungsgerat (12) mit
einer Reinigungseinrichtung (10) gemaR einem der
vorangegangenen Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Reinigungseinrichtung (10) bevorzugt an
einem Gehauseabschnitt (16) des selbstfahrenden
Bodenbearbeitungsgerats (12) angeordnet ist, der
weitestgehend rechtwinklig zu einer Hauptfahrrich-
tung des selbstfahrenden Bodenbearbeitungsgerats
ausgerichtet ist.

Verfahren zur Steuerung eines selbstfahrenden Bo-
denbearbeitungsgerats (12) mit einer Reinigungs-
einrichtung (10) gemal einem der vorangegange-
nen Anspriiche, wobei das Verfahren die folgenden
Schritte aufweist:
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12

Erkennen der Randbereiche einer zu reinigen-
den Flache; und

Abfahren der Randbereiche einer zu reinigen-
den Flache, wobei das Reinigungselement (20)
der Reinigungseinrichtung (10) in Kontakt mit
den bodennahen Wandabschnitten (52), insbe-
sondere Leisten und Sockel, der zu reinigenden
Flache steht; und

erneutes Abfahren der Randbereiche einer zu
reinigenden Flache.
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